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过立体匹配获取的视差 d 与真实三维空间中的深度 Z
一种新颖的基于立体视觉的障碍物检测
黄 俊，郭 锋，林 颖
（厦门大学智能科学与技术系智能多媒体实验室 福建 厦门 361005）
【摘 要】：本文针对车载双目视觉中的路面模型估计的难题提出了一种新颖而实用的算法，并将
其应用于车前障碍物检测。首先，这里选取半全局视差匹配算法（SGM）获得稠密准确的视差图，并且




图 1 KITTI 数据集采集平台
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函数，这里我们称之为 v-d 图。那么 F 可以通过统计
视差图中的各行中具有相同的视差值的像素点的数
目。对于 v-d 图中的任意一点对应于第 v 行中视差为
d 的像素点的数目，该值越大说明其在该行的主导性









用于 3D 目标的定位。此外，虚拟视差图像算法 [11]在





3 基于 WHT 的路面特征提取
图 2 使用半全局匹配得到的稠密视差图
图 3 路面在 v-d 平面的投影
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重新进行了如公式 4 的定义，其中 I（x，y）为原始的 v-















图 4 几种常见的从 v-d 中提取路面特征曲线的方法比较
图 5 加权 Huogh 变换得到的参数空间分布（左）
和最终提取的直线（右）
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直线段组成的路面特征曲线，容忍因子 Rs(i)代表 S 中
视差值为 S(i)的第 i 行对应的容忍因子，horizon 对应
于检测到的天际线。最终用来判定障碍物是否存在的
路面特征曲线向量可以用公式 5 定义，其中容忍因子









































图 6 在某帧对应的 v-d 中提取的 5 条直线(a)，容忍因
子曲线(b)和融合了容忍因子的路面投影特征曲线(c)
图 7 自由空间(绿色区域)和障碍物 (红色区域)的分割
图 8 某一频序列提取的直线参数对的分布
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